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要
環境地図の一つの種類の トポロジカルマップがある.トポロジカルマップは環境中の特徴点を
ノー ド, ノー ドとノー ドの接続関係をリンクとして表現した地図である.移動ロボットの研究で
は,さらにリンク長などの幾何情報も含めた地図をトポロジカルマップと呼ぶのが一般的である。
トポロジカルマップは詳細な地図に比べて,軽量で共有が容易といった利点があり,複数台ロボ
ットでの利用が期待される.複数台ロボットが トポロジカルマップを共有して利用するためには,
各ロボットが生成した局所的なトポロジカルマップの共通部分を繋ぎ合わせて一枚にする統合化
を行 う必要がある。
統合化を行うためには,ロボットの現在の位置が,既存 トポロジカルマップのどの地点と同じ
であるかを判断する必要がある。これを一元化と呼ぶ。一元化を行う事により,単一ロボットであ
れば,環状環境での同一地点を判断し,閉じた トポロジカルマップを生成する閉ループ問題の解
消ができ,複数台ロボットであれば,統合化を行う事ができる。
本研究で一元化を行う新しい手法を提案し,行動履歴地図を用いて手法の検証を行 う。行動履
歴地図とは, トポロジカルマップに路面の情報など,ロボットが走行して初めて分かる行動履歴
の情報をノー ドやリンクに含んだ地図である.
本研究では,新たに生成された経路である現在経路の情報と既存行動履歴地図上の経路である
候補経路の情報を比較する。経路にはノー ドの情報, リンクの情報,接続関係の情報が含まれて
いる.従来手法では,現在経路と候補経路で同一視するノー ドやリンクの総数が一定数以上にな
れば一元化を行つていた.本手法では比較した経路の類似度を算出し,経路の類似度が高ければ
一元化を行う.経路の類似度を評価する事により,センサ誤差や探索環境の変化によって,経路
を構成するノー ドやリンクの一部が異なる地図でも,経路全体の類似度が十分高ければ一元化を
行 う事が可能となった。また,経路の類似度は,ノー ドやリンクに含まれる情報の量が多いほど,
あるいは情報の質が高ければ高いほど,経路の類似度も高くなる.類似度が高ければ,例えノー
ドー つで構成される経路でも一元化を行える.逆に経路を構成するノー ドやリンクの類似度が低
ければ,長い経路を比較することにより,誤つた経路の一元化を防げる.このように,必要な経
路長さと一元化精度の トレー ドオフを考慮した一元化を行うことが可能となった。さらに,提案
した一元化手法を利用して,閉ループ問題や複数台のロボットが異なる座標系で生成した地図の
統合化に対して,実機実験を行いその有効性に対しての検証を行つた。
